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摘要：基于 Delphi 的火控雷达终端模拟系统，用于雷达平面显示器、目标、目标捕获、杂波等模拟。主界面含
平面位置显示器（PPI）、目标状态信息显示区、系统控制设置区及目标高度显示部分。系统根据目标运动方程产生
一定轨迹的飞行目标，在模拟的雷达 PPI 显示器中显示目标回波，运用多线程技术，实现目标的捕获跟踪模拟。 
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Abstract: The simulation system of fire control radar terminal was based on Delphi. It was used to simulate the radar 
plane display, the object, object capture, clutter and so on. The main interface includes PPI, the object situation display 
region, the system control installation region, and object height display. According to the object movement equation, the 
system created object flying trace, displayed the object echo in simulation radar PPI, and adopted multithread technology 
to realize the simulation of object capture and track.  
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//产生与 image1一致的 bitmap并在上画扫描线。 
⋯⋯ 
with bitmap do 
begin 
⋯⋯ 
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while i>angle-400 do  //angle 为扫描线当前角度, 
//在 400 密位范围内画 100 条扫描线 
begin 




Canvas.moveto (centerx,centery);  //光标移到圆心 
Canvas.lineto (centerx+x,centery+y);  //画线 
i:=i-4;  //循环 100 次 
end; 
end; 
image2.canvas.copyrect (brect, bitmap.canvas, brect); 
//将 bitmap拷贝到 image2中 
bitmap.Free;  //释放 bitmap 
③ 在 ontimer()中设定单位间隔时间扫描线角
度增加值。 













所以 ∆t＝40ms），α 为航迹方位角，γ 为航迹高低







上述方程中， r 为目标斜距离，β 为目标方位
角，ε为目标高低角。 
因此，目标形成航迹的步骤为：①  给出目标
初始点  (r,β,ε)；②  给出目标飞行性能参数

















图 2  目标坐标   
在程序中，用 Tshape组件来表示目标，调整它
为合适的大小、形状和颜色作为目标。以 Shape 的









shape[serialno]:=Tshape.Create(self);  //产生目标 
shape[serialno].Parent:=form1； 
⋯⋯ 
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tagThread[n]:=TargetThread.create; 









synchronize(update);  //将计算结果赋予目标状态值数组 








//将 PPI 上点坐标转换为屏幕坐标 
if (β[n]<=angle) and (β[n]>=angle-2000) 
and (r[n]<= range) then 



































达 6KM 和 20KM 两种量程，可把目标航迹存入数
据库，也可从数据库中调入已经存在的目标航迹，
减少计算量，加快运行速度。 





图3  程序运行效果图 
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